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 要  旨 
 近年，水平面や階段など，人間の住環境の中で人間と同様の移動を可能とするため 2 足歩行ロ
ボットの研究が盛んに行われている．一方，車輪移動型ロボットは平坦地において移動速度や移
動効率ともに有利である．そこで，脚移動型と車輪移動型のそれぞれの特徴をあわせ持つハイブ
リッド移動機構の開発が行われている． 
本研究室では足裏に配置された非駆動の車輪を用いて滑走移動を行うインラインスケート式 2
足スケーティングロボット BSR(Biped Skating Robot)の研究が行われており，BSR-1，BSR-1改，
BSR-2へと続き，昨年度新たに BSR-3が開発された． 
BSR-1改では前進動作をし，旋回動作も実現した．BSR-2では，両足滑走だけではなくフォワー
ドストローキングと呼ばれる片足滑走を実現した．BSR-3 では腰部に新たに自由度を追加し、腰
部の回転による新たな滑走方法を見出した． 
しかし，以上の BSR は整地での滑走を前提としており，段差などの不整地では車輪が回転し，
転倒してしまう場合があるので滑走は不可能に近い．また，前方に障害物が現れた場合滑走移動
では急に止まることはできない．そこで，本研究では 2 足スケーティングロボットの足先に車輪
を格納する車輪格納機構を設け，それを利用したブレーキ動作の実現，そして整地では受動車輪
によって滑走移動し移動効率を高め，段差などの不整地では車輪を格納し歩行を行うことで安定
した移動が可能なハイブリッド型移動機構を有する２足スケーティングロボットの開発が目的で
ある． 
 新しく開発した 2 足スケーティングロボット BSR-4 は脚部 8 自由度，足先の車輪格納用に 2
自由度設けており合計 10 自由度となっている．モータの駆動には SH2 マイコンを用いて制御し
ている． 
 実験では車輪格納機構による車輪の格納及び非格納を行うことに成功した．また，滑走移動か
ら車輪格納機構によるブレーキをかけ機体を止めることに成功した．両足滑走実験では足先を sin
波で動かすことに成功した． 
 今後の課題として，より強力なモータの使用，減速比を大きくすること，また車輪格納状態か
ら歩行動作を行うプログラムの開発，及び機構の見直しが必要である． 
 
